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Kinds of control system 
Longitudinal control Lateral-directional control 
Take-off 
Air: Rotation control, Climb control Ground: Run control 
Air： Lateral-position control 
Track flight 
(Straight, turn) 




Glide slope control，Speed control 
Flare control，Roll off control 
































35 ft (10.7 m)














































































































 図７に使用する電動模型飛行機を示す．全長 1.3 m，横幅 1.6 m であり（表２），後述の誘導制





Total weight with all on-board equipment [kg] 3 
Wing area [m2] 0.364 
Wing span [m] 1.6 
Full length [m] 1.3 
Mean aerodynamic chord [m] 0.25 









Flight distance 407 75
Start height of 
landing : 50 m
Glide slope
Touch down
Change of control 
system
4.6m
Center line of 
runway
Initial deivation







































Update time 40 ms 
Position accuracy 3 m rms 
Velocity accuracy 0.3 m/s rms 
Pitch/roll accuracy 0.5 deg. rms 
Heading accuracy 3 deg. rms 





Accuracy 0.2 m  
Update time 10 ms 
Sonic 
sensor 
Accuracy 0.01 m 
Update time 100 ms 
Wireless 
module 






Flight mode Kinds of control system Control bandwidth 
Take-off 
Run control 0.16 Hz 
Rotation control 0.44 Hz 
Climb control 0.44 Hz 
Lateral position control 0.03 Hz 
Track flight 
Turn control 0.10 Hz 
Height control 7.65 Hz 
Speed control 0.30 Hz 
Heading control 0.67 Hz 
Landing 
Glide slope control 0.06 Hz 
Speed control 0.27 Hz 
Lateral position control 0.16 Hz 
Flare control 0.12 Hz 





域を表４に示す．概ね 0.1～0.3 Hz の制御帯域であるが，高度制御に関しては，実験機の機首下げ














Electric motor  for 
propeller
CH3: Motor













Module (Xbee S1 PRO)
Manual operation &

















行をさせた．ウェイポイント 1 通過後は，速度及び高度一定にて旋回を行い，方位角の 180 °変化
となるウェイポイント 2 まで飛行させた．ウェイポイント 2 到達後は水平定常飛行にてウェイポ
イント 3 とウェイポイント 4 を結ぶ直線に近づきつつ，滑走路北西から南東方向へ飛行させた． 
ウェイポイント 4 通過後は，一定のスロープで降下しながら着陸開始地点であるウェイポイント
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